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ABSTRAK 
 
Secara umum robot dapat didefinisikan sebagai sebuah piranti yang mampu 
melakukan pekerjaan manusia atau perilaku seperti manusia dalam aspek yang 
terbatas. Salah satu pekerjaan manusia yang dapat dilakukan robot adalah kegiatan 
pemadaman api atau kebakaran. Robot pemadam api diciptakan untuk 
memadamkan api lilin yang terdapat disekitarnya. Untuk itu robot dilengkapi 
dengan berbagai sensor, yaitu sensor jarak, sensor api, sensor garis, sensor gyro-
acc yang berguna sebagai navigasi saat robot ditugaskan untuk memadamkan api. 
Program yang digunakan adalah C yang hampir mirip dengan java dengan 
mengisikannya kedalam mikrokontroler Arduino untuk menjalankan robot, 
program ditulis dalam dua bagian yaitu : bagian jelajah dan bagian 
penemuan_api. Pada saat robot dihidupkan, bagian jelajah akan dieksekusi. Robot 
akan menjelajah ruangan dan menghindari tabrakan dengan benda yang terdapat 
disekelilingnya. Pada saat robot mendeteksi keberadaan api lilin yang terdapat 
disekitarnya, bagian penemuan_api akan dieksekusi. Pada bagian ini, robot akan 
menuju kearah api lilin dan bergerak lurus mendekatinya hingga pada jarak yang 
mana api lilin dapat dipadamkan. Kemudian robot akan memadamkan api dan 
kembali menjelajah ruangan sampai robot dimatikan. 
Kata Kunci : sensor, program, C, mikrokontroler, Arduino. 
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ABSTRACT 
 
In general, robots can be defined as a device capable of performing human 
work or human-like behavior in a limited aspect. One of the human work that can 
be done robot is the activity of fire fighting or fire. A fire extinguisher robot was 
created to extinguish the flame of a candle that surrounds it. For that robot is 
equipped with various sensors, namely proximity sensor, fire sensor, line sensor, 
gyro-acc sensor that is useful as navigation when the robot is assigned to 
extinguish the fire. The program used is C ++ which is almost similar to java by 
filling it into the Arduino microcontroller to run the robot, the program is written 
in two parts: the roaming section and the discovery section. When the robot is 
turned on, the roaming part will be executed. Robot will explore the room and 
avoid collisions with objects that are surrounded. When the robot detects the 
presence of a wax flame, the discovery section will be executed. In this section, 
the robot will go towards the candle flame and move straight up to the distance 
where the candle flame can be extinguished. Then the robot will extinguish the 
fire and re-explore the room until the robot is turned off. 
Keywords: sensor, program, C, microcontroller, Arduino
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